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ПОСТАНОВКА ЗАВДАННЯ 
Метою роботи є модернізація існуючої системи електропривода гомогенізатора шляхом заміни її на сучасну, 
яка характеризується кращими енерргетичними показниками, а також підвищення надійності роботи гомогенізатора 
шляхом розробки системи діагностування його електропривода. 
Для досягнення поставленої мети необхідно розв’язати такі завдання: 
1. Проаналізувати електропривод як об’єкт діагностування. 
2. Здійснити характеристику роботи електропривода. 
3. Розрахувати потужність двигуна 
4. Розробити математичну модель асинхронного двигуна. 
5. Розробити автоматизований електропривод гомогенізатора. 
6. Перевірити правильність прийнятих рішень шляхом комп’ютерного моделювання. 
7. Розробка системи діагностування стану електропривода. 
8. Провести економічні розрахунки. 
9.  Описати умови безпечної експлуатації розробленої системи. 
Об’єкт дослідження – процеси, що протікають в контурах електропривода гомогенізатора. 
Предмет дослідження – електропривод гомогенізатора. 

Модель системи електроприводу за системою ПЧ-АД у середовищі Matlab-Simulink  
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1 – сенсор температури навколишнього середовища; 2 – сенсор швидкості двигуна; 3 – 
сенсор швидкості робочого колеса гомогенізатора; 4 – сенсор вібрації; 5 – блокіндикації; 
6 – сенсор температури підшипникових вузлів двигуна; PLC – контролер; UZ – 
перетворювач частоти; GSM – модуль передачі даних; РС – персональний комп’ютер. 
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ВИСНОВКИ 
В результаті виконання магістерської кваліфікаційої роботи роботи було розроблено систему діагностування електропривода 
гомогенізатора. 
В результаті розробки системи діагостування, охарактеризовано яким чином можливо здійснювати діагностування елктропривода, які 
особливості має електропривод як об’єкт діагностування, також проаналізовано найпоширеніші методи діагностування електричного 
двигуна. 
Було здійснено повний аналіз роботи електропривода гомогенізатора, охарактеризовно принцип роботи, особливості, розглянуто типові 
системи керуваня електропривода. 
В ході роботи було проведено аналіз, за якими критеріями обирається потужність двигуна і було здійснено розрахунок потужності 
двигуна для установки даного типу з урахуванням початкових даних. 
Проведено моделювання розрахованої системи, в результаті чого можна зробити висновок про адекватність поведінки системи реальним 
фізичним та електромеханічним процесам, а такж в дослідницьому режимі проведено спектральний аналіз струму статора із змінам 
внутрішніх показників двигуна.  
Для того щоб система діагностування мала вплив на роботу електропривода, було розроблено автоатизовану систему керування яка 
враховує результати діагностування і корегує режим роботи електропривода. 
Проведено розобку SCADA системи моніторингу результаатів діаностування з пердачою даних по  GSM каналу, система сповіщує про 
критичні вдхилення від норми, з допомогою СМС повіомлення і у вікні діагностування. 
Розраховано затрати на вповадження истеми дігностування і авоматизовної системи керування з урахуванням реальних цін. 
 Розроблено правила безпечної експлатації і проведено аналіз умова роботи біля електопривода з урауванням всіх шкідливих факторів. 
Дякую за увагу 
